ロボカップサッカー小型リーグにおける行動抽出と行動を利用した相手戦略の学習 by 安達 勇介
愛知県立大学情報科学部 平成 27 年度 卒業論文要旨
ロボカップサッカー小型リーグにおける行動抽出と行動を利用した相手戦略の学習





























1A ;    ;
0@actionnt  !ps;nt  !pe;nt
1A35
また，この系列の k 番目の要素を Ac[n][k]と表す．
2つの行動 Ac1 [n1][t1]; Ac2 [n2][t2]の類似度 d0 を重み , を
用いて，次のように定義する．
d0(Ac1 [n1][t1]; Ac2 [n2][t2]) =
8>>>>>>>><>>>>>>>>:
  0 +   p distance
(actionn1;t1 = actionn2;t2)
  0:5 +   p distance
(actionn1;t1 ; actionn2;t2 2 Kick)
  1 +   p distance
(otherwise)
ここで，p distance は，開始位置と終了位置の距離の差を 0 か
ら 1の尺度で評価する評価値である．
次に、あるロボット n1 とあるロボット n2 の行動系列同士の
類似度 d1 を次のように定義する．
tmin = minfjAc1 [n1]j; jAc2 [n2]jg
d1(Ac1 [n1]; Ac2 [n2]) =
tminX
i=1




全体の行動系列 Ac1 と Ac2 同士の類似度を求める関数 d2 を次
の式で定義する．
d2(Ac1 ; Ac2) = min
2S6
fTr(FP)g
F = [fij ]






試合の 1つである RoboFEI戦での RoboDragonsに対して提案
手法を適用した結果を図 1に示す．Xi は i回目のセットプレー
を表し，赤枠は各クラスターを示している．
図 1 セットプレーの分類結果 (デンドログラム)
ここで，クラスター C6 には相手陣地奥でパスを行い，失敗した
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